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Pra´ce se zaby´va´ topologickou explorac´ı prostrˇed´ı s sˇestinohy´m robotem. C´ılem bylo vyvinout strategii
pro sledova´n´ı zd´ı vhodnou pro exploraci prostrˇed´ı. V pra´ci je uvazˇova´n d˚ulezˇity´ aspekt rea´lny´ch prostrˇed´ı
— promeˇnlivost tere´nu. Typ tere´nu je beˇhem ch˚uze klasifikova´n s vyuzˇit´ım proprioceptivn´ıch senzor˚u.
Te´ma bakala´rˇske´ pra´ce je velmi aktua´ln´ı a patrˇ´ı k teˇm obt´ızˇneˇjˇs´ım, nebot’ je v neˇm potrˇeba kombinovat
znalosti (a algoritmy) z neˇkolika oblast´ı.
Pra´ce je psa´na anglicky na velmi vysoke´ u´rovni. Beˇhem cˇten´ı jsem nenasˇel jedinou gramatickou chybu
nebo prˇeklep. Takte´zˇ typograficke´ zpracova´n´ı a zpracova´n´ı graf˚u je nadpr˚umeˇrne´. Text je velmi cˇtivy´ a
je vhodneˇ doplneˇn rˇadou sche´mat.
Definice u´lohy, formulace hypote´z a popis potrˇebny´ch na´stroj˚u je uveden v prvn´ıch cˇtyrˇech kapitola´ch.
Vlastn´ı rˇesˇen´ı je popsa´no v pa´te´ a sˇeste´ kapitole. Experimenta´ln´ı vy´sledky jsou popsa´ny v kapitole 7.
Proveden´ı experiment˚u, jejich vyhodnocen´ı a za´veˇry mi prˇijdou smysluplne´.
Beˇhem experiment˚u robot kra´cˇ´ı r˚uzny´mi typy tere´n˚u (videa z experiment˚u lze shle´dnout na youtube
kana´lu autora, na prˇilozˇene´m CD nejsou). Tere´n je obcˇas nespra´vneˇ klasifikova´n jako “Artgrass”(dle Obr.
7.9).
• Cˇ´ım lze vystveˇtlit tuto sˇpatnou klasifikaci a jak ji zlepsˇit?
Ma´m take´ prˇipomı´nky k u´loze klasifikace tere´nu, ktera´ byla rˇesˇena algoritmem SVM. V textu (sekce
4.1) je pouze slovn´ı popis prˇ´ıpravy vektoru prˇ´ıznak˚u. Mysl´ım, zˇe by bylo vhodne´ uve´st zde prˇ´ıklad rea´lne´ho
signa´lu, ze ktere´ho jsou prˇ´ıznaky vytvorˇeny, a take´ uka´zat prˇ´ıklad teˇchto prˇ´ıznak˚u v “gait-phase”domain.
Rozdeˇlen´ı signa´lu do jednotlivy´ch prˇiznak˚u bude zrˇejmeˇ za´visle´ na typu ch˚uze a je tud´ızˇ dobre´ zna´t, jak
toto rozdeˇlen´ı prove´st.
• Vzhledem k tomu, zˇe se v pra´ci hovorˇ´ı o prˇesnosti klasifikace, bylo by dobre´ (pro budouc´ı porovna´n´ı)
uve´st i parametry SVM. Jaky´ jste pro klasifikaci pouzˇil kernel (a s jaky´mi parametry)? 1
• Jak byla tre´novac´ı data normalizova´na? Kolik bylo k dispozici tre´novac´ıch dat pro kazˇde´ mı´sto/typ
tere´nu?
• Dotek nohy se zemı´ je detekova´n na za´kladeˇ rozd´ılu mezi pozˇadovanou polohou odpov´ıdaj´ıc´ıho
serva (na servu “femur”) a jeho aktua´ln´ı polohou. Dotek je detekova´n pokud je tento rozd´ıl veˇtsˇ´ı
nezˇ neˇjaka´ konstanta. Jak byla tato konstanta stanovena pro “rychlou”a “pomalou”ch˚uzi?
I prˇes uvedene´ prˇipomı´nky povazˇuji tuto bakala´rˇskou pra´ci za velmi dobrˇe vypracovanou. Proveden´ı
experiment˚u s rea´lny´m HW, pouzˇit´ı vy´sledk˚u prˇedchoz´ıch BP a DP prac´ı jisteˇ sta´lo nema´lo cˇasu.
Prˇedlozˇenou bakala´rˇskou pra´ci hodnot´ım A — vy´borneˇ.
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1Uvedene´ u´daje jsem nakonec nasˇel na prˇilozˇene´m disku (svm/traindata/datasets.zip ve forma´tu libsvm).
